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CAN通信による自動車内データ収集システムー机よモデルの設計と試作
Design and Trial Manufacture of a CAN-based prototype Vehicular Data Acquisition System 
袴田吉朗本 小栗宏和**
Yoshiro HAKA恥仏:fA Hir可Jkazu OGURI 
Abs加.ct:ηlepaper summarizes the design and manufacture of a CAN-based prototype ¥拍icularData Acquisition 
System. It consists of PIC micro computers， CAN controllers， CAN trans∞ivers and transmission lines.ぬltag巴and
rotation numbers of a DC motor were measured and transmitted via a CA1'ぜsystemcorrectly to a receiving node. 






































・電位差がない状態は1)セッシブ (Rec師 ive)・・デー タの1
と呼ばれる.
4ト D D 
(a) GND基準のCNふH電圧 (b) GND基準のCAN-L電圧






























































































+ 1 (SYNC) 






























およびデータ本体 (RXBnDO~R沼曲7) からなる !¥ッファ
の数は一つ少ないが，送信バッファと対応している.





















































MOSI →OxAO or以 BOI don'tωe I do山町ト
!¥イ・ Z
ステータス 同左(反復)















i ILCDI i 
i IPIC16F819I i 
1 I MCP2515I i 






































RB1 h但SO MOSI 
RB2 MOSI 品位SO
RB3 モータの回転数入力 L∞のE布団)
RB4 SCLK SCLK 





OSCCON = Ox74 
4.3 AD変換による電圧の収集






ADCONO - OxC1 











している. 8 ビット使用の場合，変換結果はO~255 となる.今
回の設定では基準電圧(最大測定電圧)V町+をVDDに設定して











































































CNF2 = 0xB1 
CNF3 = 0x05 














主X回EIDH = oxo 











1 TXD 送信デー タ(入力)
2 V詔 グラウンド
3 Voo 電源電圧
4 RXD 受信デー タ(出力)
5 VREF 基準出力電圧 (VDD/Z)
6 CAN-L CANロー レベル電圧1/0
7 CAN-H CANハイレベル電圧1/0
8 Rs スロー プ市H筒(入力)
SSPCON. SSPEN = 1・・・シリアルポートを動作させてsα， 48 LCDへの表示









4 RS コマンド/データ H=データ
選択 』コマンド
5 R/W リード/ライト選択 H=リー ド
L=ライト
6 成田13) イネーブル Hでストロープ
7 DBO データ下位
8 DBl (4ピットモード時は 8ビットモード


















































































































































































































*将 500 一←測定デ タ
一一一計算値
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表3.1 CNF1 (アドレス:0X2A) 
!}) 
、??? ???
11= 4xTQ， 10 = 3xTQ 




!)J I BRPO 
表3.2 CNF2 (アドレス:0x29) 






b5 PHSEG12 PH1 PH1のヒ、ット長 = 
b4 PHSEGll ヒ‘ット長 σ'HSEG1+1)xTQ 
b3 PHSEG10 
bz PHSEG2 PropSeg フaロパゲーション・セグメントの
bl PHSEG1 ビット長 ピット長 - (pRSEG+1以下。
bo PHSE∞ 
表3.3 CNF3 (アドレス:0x28) 






b5- ~ b3 未実装
bz PHSEG22 P1包のビット長を設定
bl PHSEG21 PH2ビット長 (最小設定値2)
bo PHSEG20 σ'RS田 2+1)xTQ
表35 CAN町古 (アドレス:Ox2C) 
害i貼要因
tn MERR メッセージ・エラー 1=割込発生中(ソフト
bo WAKlF ウェイクアッフ。 でクリア必要)
b5 ERRlF エラー
b4 TX2IF 送信バッファ2空 1=害l民未発生
bz TX1IF 送信バッファ 1空
bz TXOIF 送信バッファ0空




tn REQO回 オベレー ショ α旧=ノー マル・モー ド
b6 REQOP1 ン・モー ド ∞1=スリー プ・モー ド
b5 REQOPO 設定要求 010=ルー フフ、ノプ
011= 1)スン・オンリ
l∞=コンフィグ・モー ド
b， ABAT 全送信中断 1=すべて送信を中断
。=送信中断要求を終了
b3 OSM ワンシヨツ 1=ワンショット・モード
ト・モード 。=非ワンショット・モード
bz 口』記N CLKOur l=Clぷourピン使用する
ピン言午可 。=使用しない伺i-Z)
b1 CLKPRE1 ClXOl!Tピン クロックの分周比を設定
bo cu王PREO ブリスケー ラ ∞= Fosc/1. 01 = F.国〆2
10=F.回γ/4，11=Fosc/8 
表3.6 TXBnCIRLレジスタ(アドレス:Ox30， Ox40， 0x50) 
tn 来実装
t為 ABTF メッセー ジ・ 1=メッセージ送信は中断
アボー ト 0=メッセージ送信成功
tち h但βA メッセージ喪 1=調停負け，メッセージ喪失
失 0=正常に送信
b， TXERR 恥差エラー 1=転2iエラー発生，メッセージ
検出 保留 0=保留中の送信なし
bz TXREQ メッセージ 1=メッセージ送信要求
送信要求 0=保留中の送信要求なし
bz 未実装
bJ IχP1 転丞バッファ 11= 優先度(最高)~
t均 IχPO 優出l阿立 ∞=優先度骨印
表3.7 TXBnSIDHレジスタ(アドレス:Ox31， Ox41， 0x51) 
tn SID10 標準D ビット 10
t泌 SID9 標準D ビット9
b5 SID8 標準D ビット8
b， SID7 標準E ビット7
bz SID6 標準E ビット6
bヲ SID5 標準D ビット5
b1 SID4 標準D ビット4
bo SID3 標準D ヒ、ット3
表3.8 TXBnSIDLレジスタ(アドレス:0x32， Ox42 Ox52) 
tn SID2 標準D ビット2
t泌 SID1 標準D ビット l
b5 SIDO 標準D ビット0
b4 
bJ EXIDE 拡張D許可ビット 1=拡張ID(29ピット)
0=標準ID(11ビット)
bz 
bl EID4 拡張D ビット 17
bo EID16 拡張D ピット 16
36 Vo1.19.2 0 1 1 
表3.9 TXBnDLCレジスタ(アドレス :n=0x35.Ox45. Ox55) 表3.12 RXB曲山レジスタ(アドレス:Ox65， Ox75) 
l>7 未使用 l>7 未実装
b，; RIR リモート送信 1=リモートフレーム t抱 RTR リモート送信要求 1=リモート・フレーム
要求 。=データ・フレーム 0=データ・フレーム
bョ . 未実装 bs RB1 リザーブ1
b. 来実装 h. RBO リザーブ2
hJ D1.C3 データ長 データ・フィールドの hJ Dl正3 データ長コード データ・フィールドの
~ DL口 コー ド(DLC) デー タ負0--8) ~ DLC2 但1勾 デー タ員0--8)
b1 DLC1 bl DLC1 
t初 DLC刃 bo Dl正I
表3.10 RXBOCIRLレジスタ(アドレス:Oxω) 表3.13 ステータス・リード・コマンドにおけるビット定義
l>7 未実装 bit 要因 意味
b，; RXM1 オベレーショ 11=マスク，フィルタ未使用 ln 官邸:::NTRL. 1χREQ 送信バッファ 0送信要求
ン・モード 10=鉱張ID.マスク，フィルタ !)6 IχB1CNTRL. 1χREQ 送信バッファ l送信要求
を適用 bs 吹田CNTRL.TXREQ 送信バッファ 2送信要求
01=標準ID.マスク，フィルタ b4 CAN副首.1ヌ21F 送信バッファoi空J
t町 RXMO を適用 hJ CAN町TF.1ヌ11F 送信パッフア 1i空」
∞=マスク，フィルタを適用 bz CANlN1F. 1χOIF 送信バッファ 2i空」
b. 来実装 b1 CANIN1下.RX1IF 受信バッファ 1iフルj
hJ RXRTR リモート送信 1=送信要求を受けた
要求 0=送信要求は受けていなしミ
t均 CAN町古.RXOIF 受信バッファorフルJ
~ BUKT ロー ルオー バ・オ 1=ロール・オーバを許可 表3.14 受信ステータス・リード・コマンド(RXSTA1JS)
プション 0=ロー ル・オー バ若午可せず bit 要因 意味
b1 BUKT1 リード・ M口>2515が内部で使用する ∞=受信なし
オンリ・コピー フラグ
l>7 受信メッセー 01=RX聞にマッチ
t均 FU.正mo フィルタ・ 1=フィルタ1(RXF1)にヒット ト一一 ン 1O=RXB1にマッチ
ヒット 0=フィルタ0侭沼0)にヒット
1:}6 11=両バッファに受信あり
表3.11 RXB1CIRLレジスタ(アドレス:Ox70) bs 未実装 未実装
l>7 未実装 ∞=スタンダード・データ・フレーム
b，; RXM1 オベレー 11=マスク，フィルタ未使用
b. メッセージ・ 01=スタンダード・リモート・フレーム












hJ RXRTR フィJレタ・ 101 =フィjレタ5にヒット




b1 F立正賓T1 011=フィjレタ3にヒット 110=RXFOにマッチ(RXB1へロール・オ一川
bo rn正llTO 010=フィjレタ2にヒット
1l1=RXFlにマッチ侭XB1へロール・オ一川
∞1=フィルタ 1にヒット
αX)=フィ}["タ0にヒット
